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자바 애플릿 기반 원격 제어 모니터 모델 설계 및 구현 


이 정 배 ' ㆍ 이 종 희 ㆍ 윤 석 환 ''' 


요 약 


본 논 문 에서는 클 라 이 언 트 / 서 버 형 태 로 원격 제어 모니터 모 델 로서 승용차 조 립 라 인 을 시 뮬 레 이 션 한 컨 베 
이어 시 스 템 을 채 택 하여 원 격 으로 제 어 하 는 모니터 모 델 을 설 계 하고 구 현 하였다. 웹 애 플 릿 을 기 반 으로 구현 
된 클라이언트 시 스 템 은 상 황 실 에 위 치 하 여 컨베이어 현 장 을 영상 감 시 하고 직 접 적 으로 제 어 를 담 당 하 는 
서 버 에게 컨베이어 제어 명 령 을 내린다. 제 어 명 령 은 서 버 시 스 템 으로 전 달 되 며 , 서 버 시 스 템 에 존 재 하는 구동기 
가 실 질 적 으로 컨 베 이 어 를 제 어 하 게 된다. 
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1. 서 론 


최 근 에 웹 을 기 반 으로 하여 여러 분 야 에 적 용 되는 
원격 감시, 제어 시스템 개 발 에 관한 연 구 가 활발히 
진 행 되고 있다. 환경 감시, 전력 설비, 무인 공장, 원 
자력 제어, 보안 시 스 템 과 같은 사 람 이 현 장 에서 직 
접 시 스 템 을 운 영 하 기 어려운 분 야 에 특성상 컴퓨터 
의 이 용 은 필 수 적 이다. 이러한 원격 감시 제어 시스 
템 은 초 기 에는 중 앙 집 중 형 을 기 반 으로 하여 구 현 되 
었으나 점차 분 산 처 리 를 기 반 으로 하는 환 경 으로 급 
속 도 로 변 환 되고 있다. 특히 이러한 분 야 는 원 격 으로 
관 리 를 하여야 하는 특수성 때문에 필 수 적 으로 컴퓨 
터 망 을 기 반 으로 하는 것이 기 본 이다. 최 근 에 는 초고 


” 부 산 외 국 어 대학교 컴 퓨 터 공학과 
ㅣ 신 라 대학교 컴 퓨 터 정 보 공 학부 
정 보 통 신 진흥원 


속 정보 통 신 망 의 둥 장 으로 더욱 더 이러한 분 야 에 
원격 감시 및 제 어 시 스 템 의 도 입 이 급 속 도 로 이루어 
지고 있는 추 세 이 다 [1,2]. 특히 인 터 넷 이 나 인트라넷 
을 기 반 으로 웹 을 이용하는 시스템 환경 구 축 에 관한 
연 구 가 활발히 진 행 되 고 있 다 [34]. 웹 을 기 반 으로 하 
면 데 이 터 베 이 스 와 손쉽게 연 동 을 할 수 있으면 응용 
시 스 템 의 개 발 이 용 이 하다는 장 점 올 가지고 있다. 

본 연 구 에 서는 그림 1 의 목 표 시 스 템 의 구 성 도 에 
서 보는 바와 같이 (11606/567@ 환 경 에서 초 고 속 정 
보 통 신 망 과 분산 멀 티 미 디 어 를 이 용 하 여 컨베이어 
시 스 템 을 원 격 으로 제 어 하는 시 스 템 의 개 발 을 그 목 
표로 하고 있다. 즉 , 원 격 지 에 있는 컨베이어 시스템 
을 원격지 현 장 에서 모든 공 정 을 통 제 하 는 것과 같은 
효 과 를 상황실 클라이언트 시 스 템 을 통하여 이룰 수 
있도록 한다. 이는 일대일 화 상 문답 채 널 을 할 당 함으 
로써 상 황 실 에서 원격 제 어 가 가 능 하 도 록 한다. 이러 
한 원 격 제 어는 0\ ㅠ \660100 ㅁ 3-7 하 의 웹 을 통하여 가능 


그림 1. 목 표 시 스 템 의 구 성 도 


하도록 한다. 원 격 제 어 시 스 템 은 그림 2 에 서 보는 바 
와 같이 클라이언트 측 애플릿 프 로 그 램 과 서 버 측 
제 어 프 로 그 램 과 데이터베이스 시 스 템 으 로 구성된 
다. 본 논 문 에서는 클 라 이 언 트 측 과 제 어 프 로 그 램 이 
내 장 된 서 버 측 과 의 원 격 제 어 모니터링 기 능 올 설명 
한다. 


그림 2. 원격 제어 시 스 템 의 초기 마 ㅁ 


각 프 로 세 스 의 소 개 에 앞서 원격 제어 시 스 템 의 
전체 프로세스 계 충 도 를 살펴보면 그림 3 에 서 보는 
바와 같다. 전체 시 스 템 은 클 라 이 언 트 와 서버 그리고 
10 관 리 자 로 분 류 된다. 컨베이어 구 동 기 는 서 버 관 
리자 하 부 의 이벤트 관 리 자 에 의해 구 동 이 된다. 


ㅠㅜ 


롤 려 미 언 드 관리자 
오 020202000-0-0202020-0- 


컨 배 여여 원격 제어 시스템 
ㅣ 
| 
ㅣ 


그림 3. 컨베이어 원격 제어 시스템 프로세스 계 층 도 
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2. 클라이언트 시스템 


클라이언트 시 스 템 은 원격지 상 황 실 에 존 재 하며 
그림 4 와 같이 크게 네트워크 연 결 관리자, 애플릿 관 
리자, 이벤트 관 리 자 의 3 개 의 프 로 세 스 로 구 성 되어 
있다. 


는 골 쑤 
때 ~ 9005 7 | 
ㄷ 00 여 0 " 
600 씨 어 0 0400 500 , |: 느 거 30 
희 다 개 시터 려다 
새 배타, ㆍ 조사 19 [네티 
1 우어 
% 나 0 빼 
이 
러 미 니어 


그림 4. 클라이언트 시 스 템 의 마 ㅁ 


상황실 관 리 자 에 의해 이 벤 트 가 발 생 하면 네트워 
크 연 결 관 리 자 를 통해 현지 공 장 에 있는 서버 프 로 세 
스와 연 결 하 고 주어진 이 벤 트 는 이벤트 관 리 자 에서 
포 장 이 되어 다시 네트워크 연 결 관 리 자 에 의해 서버 
프 로 세 스 로 전 송 되며, 서버 프 로 세 스 에서 처 리 된 결 
과 는 네트워크 연 결 관 리 자 를 통해 애플릿 관 리 자 로 
전 송 되어 상황실 관 리 자 에서 상 황 을 보여준다. 


3. 서버 시스템 


서버 시 스 템 은 원격지 현 장 에 위 치 하 며 그림 5 와 
같이 네트워크 연 결 관 리자, 08 관리자, 이벤트 관리 


그림 5. 서버 시 스 템 의 마 ㅁ 
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자, 결과 관 리 자 의 4 개 의 프 로 세 스 로 구 성 되 어 있다. 

서버 시 스 템 은 클라이언트 시 스 템 으 로 부 터 의 이 
벤 트 를 분 석 하 여 컨베이어 시 스 템 에 적 용 시키기도 
하며 08 서 버 에 질 의 를 보 내 기 도 한다. 또 , 컨베이어 
시 스 템 을 체 크 하 여 이벤트 발 생 시 에 18 서 버 에 기 
록 하기도 하며 다시 컨베이어 시 스 템 과 클라이언트 
시 스 템 으로 현 재 의 상 황 을 전 송 하는 일 을 한다. 

여기서 서버 시 스 템 의 컨베이어 시스템 모니터링 
루 틴 을 좀 더 자세히 살 펴 보 기로 한다. 

우선 본 논 문 에서 사 용 되 는 컨베이어 시 스 템 은 자 
동차 조 립 공정 모 델 의 실제 구 성 은 그림 6 에 서 보는 
바와 같다. 


헌 헤 이 여 센서 】 


그림 1. 컨베이어 시 스 템 의 구 성 도 


- 프 로 그 램 으 로 의 입 력 부분 : 컨 베 이 어 의 출 력 으 

로서 프 로 그 램 에 입 력 되 어 현재 컨 베 이 어 의 상 

태 를 파 악 하 게 해준다. 

프 로 그 램 의 출 력 부분 : 프 로 그 램 에서 컨베이어 

구 동 기 에 의해 구 동 되는 부 분 이 다. 

- 10760 0000 ㅠ 01 60400 : 중 앙 에 있는 3460/20810 

스 위 치 를 조 작 하여 ㅁ 80 으 로 세 트 된 경 우 에는 

컨베이어 시 스 템 을 현 장 에서 시스템 관 리 자 가 

직접 제 어 할 수 있도록 해 주며, 3460 로 세 트 되 

는 경 우 에는 원 격 으로 컨베이어 시 스 템 을 제어 

할 수 있는 환 경 을 제공해 준다. 

80660 (>)000\ ㅁ ㅇ 0167 : 2030 으 로 세 트 된 경우, 현장 

에서 컨 베 이 어 의 속 도 롤 직접 제 어 할 수 있도록 

한다. 

- 20\6@ : 컨 베 이 어 의 전원 스 위 치 이다. 

- 방향 18020 : 정 ㆍ 역 방향 표 시 등 이 다. 

- 80226: 컨베이어 자 체 에서 소 리 를 내는 부분 
이다. 

~ 0004066「: 생 산 된 승 용 차 의 수 를 카 운 터 하는 부 


분 이 다. 
- 컨베이어 센서 : 각 각 의 센 서 는 승용차 생산 라 
인의 한 공 정 을 의 미 한 다. 
이상의 여러 기 능 들은 컨베이어 시스템 자 체 뿐 만 
아니라 상 황 실 에서 원격 제어 할 수 있는 기 능 들이 
다. 
컨베이어 원격 제어용 구 동 기 는 서버 시 스 템 에 설 
치 되 어 있으며 실 질 적 으로 컨베이어 시 스 템 을 구동 
하는 함 수 들을 가지고 있다. 구 동 기 는 ]202 의 네 이 티 
브 메 서 드 로 구 현 되 어 있다. 
컨베이어 시 스 템 의 제 어 는 클라이언트 시 스 템 으 
로부터 발 생 되는 이 벤 트 를 체 크 하 는 메인 쓰 레 드 (그 
림 7) 와 컨베이어 시 스 템 의 상 황 을 주 기 적 으로 체크 
하는 서브 쓰 레 드 (그림 8) 로 구 성 된 다 . 


04016 96206 1010 00800(91009 80950) { 


\106(006) { 
클라이언트 시 스 템 으로부터 시 그 널 을 기다림 
시 그 널 이 오면 이벤트 처 리 자를 생성 

} 


그림 7. 서 버 의 메인 쓰레드 


서버 시 스 템 의 메인 쓰 레 드 는 예 약 된 소켓 포 트 로 
클라이언트 시 스 템 으 로 부 터 의 접 속 을 기다리며 접 
속이 되면 이벤트 관 리 자 를 생 성 하여 시 그 널 (이벤 
트 ) 를 처 리 하게 한다. 


00006 100 0400) 
{ 
\5006(046) ( 
이 전 의 컨베이어 시 스 템 의 상 황 율 저장 
쓰 레 드 를 0.05 초간 쉼 


현 재 의 컨베이어 시 스 템 의 상 황 을 체크 
이 전 의 상 황 과 현 재 의 상 황 0| 다를 때 적절 
한 이벤트 처 리 자를 실행 


} 


그림 8. 서 버 의 서브 쓰레드 


서브 쓰 레 드 는 주 기 적 으로 이 전 의 컨베이어 시스 
템 의 상 황 과 현 재 의 컨베이어 시 스 템 의 상 황 을 비교 
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<& 『000> 


오오오 가 


- 서 버 로 시그널 전 송 에 사용 ((/0 ^007655 조마) 


떤 버 | 썬 버 | 러버 
62 161 이그 『083 40470 68702 871 


(/0 00656 5 사 ) 


0801 
<8 6000 

- 컨베이어 시 스 템 으로 시그널 전 송 에 사용 (/0 ^00655 재야) 

0 4900 | 아 4900 | 00 바 7 | 80221 | 056 『08Ｌ 86 『08 
<(; [『【000> 


- 서 배로 시그널 전 송 과 컨베이어 시스템 속도 설 정 에 사용 


225% 속 도 | 1354 속 도 | 6% 속도 | 00 400 | 00 4600 | 마 6 


그림 9. 4, 6, ㅇ 『0 의 구 성 도 


하여 차 이 나 는 부 분 에 해 당 하는 이벤트 관 리 자 를 구 
동 시 켜 상황실 관리자 및 현 재 의 컨베이어 시 스 템 에 
적 용 시키는 일 을 수 행 한 다. 

컨베이어 시 스 템 은 컨베이어 서버 시 스 템 에 장착 
된 마이크로 칩 을 이 용 하 여 3688( ㅅ 20), 36910 
2000, 36381( ㅇ 2600, 360810271 2000 의 4 개 의 10 
8007658 를 사 용 하여 컨베이어 시 스 템 과 정 보 를 교환 
한다. 각 각 의 1<() 3007655 별 로 (그림 9) 간단히 설명 
하면, 3688( ㅅ 20 ㅠ ) 3007685 는 컨베이어 시 스 템 의 
현재 상 황 을 서버 시 스 템 으로 전 송 하 는데 사 용 되 며 , 
36908 1207) 8007655 와 36381( ㅇ ㄴ 『?0 ㅁ ) 8007658 는 
서 버 의 시 그 널 과 컨베이어 시 스 템 의 속 도 를 전 송 하 
는데 사 용 된 다. 그리고, 36000 20) 8001658 는 
컨베이어 서버 시 스 템 에 장 착 된 마이크로 칩 을 초기 
화 하는데 사 용 된다. 

먼저 컨베이어 시 스 템 의 초 기 화 (그림 10) 는 10 
20 나 에 91 값 을 전 송 하여 마이크로 칩 을 초 기 화 하 
고 관 리 자 의 입 력 으로 받 아 들 여진 컨베이어 시스템 
의 초기 속 도 값 을 셋 팅 하고 초 기 에 정해진 방 향 으로 
컨베이어 시 스 템 의 방 향 올 설 정 하 고 서 버 로부터 시 
그 널 전 송 이 이루어질 8 820 다 를 초 기 화 한다. 

컨베이어 시 스 템 의 구 동 (그림 11) 은 관 리 자 의 입 
력 으로 받 아 들 여진 컨베이어 시 스 템 의 구 동 방 향 올 
점 검 하 여 8 20 에 그 방 향 을 전 송 한다. 

이 컨베이어 시 스 템 의 초기 구동 루 틴 과 아울러 


00 56006 _ 101(6144 아 11661646( *016, 1079 50600) 

{ 
0 『000 에 9 버 1 값 을 전 송 하여 마이크로 침 초기화 
6 『00 에 입 력 된 50660 값 을 전 송 하 여 컨 배 이어 시 
스템 속도 초기화 
^ 『07 에 움 지 이 는 방향 설정 
8 『0 에 0 야 값 을 입 력 하여 초기화 


그림 10. 컨베이어 시스템 초기화 루틴 


00 56006 _ 80 하 라 (604 아 15606 06, 1079 01160000) 


현재 컨베이어 시 스 템 에 설정된 방 향 이 정 방 향 0| 면 , 
68 『01 에 정 방 향 시 그 널 을 전 송 하여 구 동 시킨다. 


현재 컨베이어 시 스 템 에 설정된 방 향 이 역 방 향 이면, 
8 『01 에 역방향 시 그 널 을 전 송 하여 구 동 시킨다. 


그림 11. 컨베이어 시 스 템 의 초기 구동 루틴 


진행 중 속도 증 가 나 감소 시 에 도 방 향 의 전 향 이 있 
을 경 우 에는 그림 12 와 같이 그림 11 과 유사한 루틴 
을 사 용 한 다 . 예 를 들면, 컨베이어 시 스 탬 의 정 방 향 
진행 시 최소 속 도 에서 속도 감소 시 그 널 을 만나면 
현 재 의 방 향 을 체 크 하여 그 와 는 반대 방 향 으로 속도 
를 중 가 시켜 주어야 하기 때 문 이 다. 
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1010 56006「_ 8 아 하라 「606「56( 아 040 15606 006) 


{ 


6 『01 의 상 태 를 읽는다. 
6 『0/ 상 태 가 정 방 향 이 면 


8 『00 에 역 방 황 시 그 널 을 전 송 찬다. 
6 『01 상 태 가 역 방 황 이 면 
6 『00 에 정 방 향 시 그 넣을 전 송 찬 다. 


그림 12. 컨베이어 시 스 템 의 방향 전환 루틴 


컨베이어 시 스 템 의 정지 루 틴 (그림 13) 은 현 재 의 
상 태 를 체 크 하여 구 동 시 에 만 8 20 에 정지 시그널 
을 전 송 하여 컨베이어 시 스 템 을 정 지 시킨다. 


1010 56006「_ 8 아 아 야 0(514 아 1567/6「 019) 

{ 
현 재 의 컨베이어 시 스 템 의 상 황 물 체 크 한다. 
6 『00 에 정지 시 그 널 을 전 송 한다. 


그림 13. 컨베이어 시스템 정지 루틴 


그리고, 각 포 트 의 체크 루 틴 (그림 14) 은 각 포트 
의 상 황 을 읽어 그 값 을 리 턴 한 다. 


1079 500/0「__ 07160< 각 포 트 (6040 15800 *416) 
[ 

^ 68, ㅇ 『0「 의 상 황 을 체 크 한다. 

시 8, ㅇ 『0[ 의 현재 값 을 리 턴 한다. 


그림 14. 4, 8, ㅇ 『60[ 의 체크 루틴 


또 , 컨베이어 시 스 템 의 속도 제어 루 틴 은 컨 베 이 
어 시 스 템 을 체 크 하여 총 32 단 계 로 속 도 를 제 어 할 
수 있다. 

속도 중가 루 틴 (그림 15) 은 현 재 의 컨베이어 시 
스 템 의 방 향 이 정 방 향 일 때는 최고 속 도 가 아니라 
면 한 단계 높은 속 도 의 시 그 널 을 보내고, 역 방 향 일 
때는 정 방 향 으로 진 행 이 속 도 의 중 가 이므로 최 저 속 
도가 아니라면 한 단계 낮은 속 도 를 적 용 시킴으로 
써 속 도 의 향 상 을 시킨다. 그리고 역방향 최 저 속도 
일 때는 방 향 을 바꾸고 한 단계 높은 속 도 를 적 용 시 
킨다. 


100 56006(_ 5066000(614 아 1156006( 0709) 
{ 
현 재 의 컨베이어 상 황 을 체 크 한다. 
컨베이어 시 스 템 의 방 향 이 정 방 향 일때 
최고 속 도 가 아니면 
한단계 높은 속 도 를 적 용 한 다. 
컨베이어 시 스 템 의 방 항이 역방향 일 때 
최 저 속 도 이면 
방 향 을 바꾸고 속 도 를 증 가 시킨다. 
최 저 속 도 가 아니면 
한단계 낮은 속 도 를 적 용 한 다. 


그림 15. 컨베이어 시 스 템 의 속도 증가 루틴 


속도 감소 루 틴 도 증가 루 틴 (그림 16) 과 마찬가지 
로 컨베이어 시 스 템 의 방 향 이 정 방 향 일 때 최 저 속도 
가 아니면 한 단계 낮은 속 도 를 적 용 시키고 최 저 속도 
라면 방 향 을 바꾸고 속 도 를 중 가 시 키 며 역 방 향 일 때 
는 최대 속 도 가 아니면 한 단계 높은 속 도 를 적 용 시 
키고 최대 속 도 일 때 는 그대로 둔다. 


1010 56「/6「_ 5066000\0(91040 156706「 *416) 


현 재 의 컨베이어 상 황 을 제 크 한나. 
컨베이어 시 스 템 의 방 향 이 정 방 향 일때 
최 저 속 도 이면 
방 향 올 바꾸고 속 도 를 증 가 시킨다. 
최 저 속 도 가 아니면 
한단계 낮은 속 도 를 적 용 한 다. 
컨베이어 시 스 템 의 방 향 0| 역방향 일 때 
최 고 속 도 가 아니면 
한단계 높은 속 도 를 적 용 한다. 


그림 16. 컨베이어 시스템 속도 감소 루틴 


그 외에는 컨베이어 시 스 템 에 부 착 된 부 저 를 울리 
게 하는 루 틴 (그림 17) 과 카 운 트 를 중 가 시키는 루틴 
(그림 18) 등 이 있다. 

부 저 를 울 리 게 하는 루 틴 은 일정 시간 동안 8 ㅁ 20 다 
에 부 저 시 그 널 을 보내어 부 저 를 올리게 한다. 

카운트 제어 루 틴 은 부 저 제어 루 턴 과 마찬가지로 
2 20 다 에 카운트 시 그 널 을 보내어 카 운 트 를 중 가 시 
켜 주는 역 할 올 한다. 

이 상 에서 살펴 본 컨베이어 시 스 템 의 제어 루 틴 은 
최하위 루 턴 들 로 써 컨베이어 시 스 템 을 물 리 적 으로 


| 000 56006「 _ 84226{( 아 미어 1560/6「 * 타 6) 
{ 


현 재 의 컨베이어 /. 스 템 을 체 크 한다. 

현 재 의 컨베이어 시 스 템 의 상 황 에 부 저 시 그 널 을 
야 1 시켜 적 용 한 다. 

일 정 시간 딜레이 지정 

현 재 의 컨베이어 시 스 템 을 체 크 한다. 

현 재 의 컨베이어 시 스 템 의 상 황 에 부 저 시 그 널 을 
빼고 적 용 한 다. 


그림 17. 컨베이어 시 스 템 의 부 저 제어 루틴 


100 56006「_ (604060(644 아 『156006( 176) 
{ 
현 재 의 컨베이어 시 스 템 을 체 크 한다. 
현 재 의 컨베이어 시 스 템 의 상 황 에 카운트 시그널 
을 야 1 시켜 적 용 한 다. 
일 정 시간 딜레이 지정 
현 재 의 컨베이어 시 스 템 을 체 크 한다. 
현 재 의 컨베이어 시 스 템 의 상 황 에 카운트 시그널 
을 빼고 적 용 한 다. 


그림 18. 컨베이어 시 스 템 의 카운트 제어 루틴 


제 어 하며 이를 제 어 하 는 루 틴 은 ]20423 ^00402000 으 
로서 서 버 에 존 재 하여 보다 나은 제어 환 경 을 유 지 한 
다. 또 , 현지 공 장 에 서 의 직접 제 어 를 위하여 컨 베 이 
어 시스템 직접 제어 스 위 치 를 두 어 서 원격지 관리자 
뿐만 아니라 현지 공 장 의 작 업 자 도 언제든지 컨 베 이 
어 시 스 템 올 제 어 할 수 있다. 


외 장 조립 
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4. 시험 및 평가 


각 컨베이어 센 서 에는 조립 중인 승 용 차 들이 있는 

으로 가 정 한 다 (그림 19). 센서 1, 2 3, 4 는 그림 6 에 
서 잘 나타나 있다. 그리고 센서 1( 내 장 조 립 공 정 ) 로 
조 립 된 차 체 (0005) 가 입 력 된다고 가 정 한다. 이 조립 
된 차 체 가 센서 1 에 도 착 하면 일 정 시간 멈 취 서서 
공 정 을 마치게 되며, 이때 데 이 터 베 이 스 에 내 장 조립 
공 정 의 부 속 들 ( 계 기 판 넬 , 히타, 시트, 안 전 벨 트 , 에어 
백 ) 의 재 고 와 종 류 를 선 택 하여 완제품 데이터베이스 
에 기 록 되며, 아울러 재고 부 품 량 에 관련된 데 이 터 베 
이스 내 역 을 수 정 하도록 한다. 그리고 센서 2( 외 장조 
립 공 정 ) 와 3( 파 워 트 레 인 공 정 ) 역시 앞 의 센 서 와 동 
일한 작 업 을 수 행 한다. 그리고 센서 3 을 지나게 되면 
승 용 차 를 검 사 하여 출 고 하는 공 정 으로 넘 어 가 게 된 
다. 이때 센서 4( 불 량 품 감 지 센 서 ) 까 지 도 달 하는 승용 
차는 불 량 품 이라 보고 데 이 터 베 이 스 에 기 록 을 하게 
된다. 그리고 승 용 차 의 고 유 번 호 로 써 검 색 이 가 능 하 
며 불량품 승 용 차 에 들어간 부 품 들의 명 세 도 볼 수 
있게 된다. 

본 연 구 에서는 숭 용 차 들 을 가 정 한 물 체 를 10 개 통 
과 시 키고 그 중에 5 개 는 불량 조립 승 용 차 로 가 정 한 
물 체 를 통 과 시켜서 위에서 설명한 평가 방 법 으로 컨 
베 이 어 시 스 템 의 동 작 을 평 가 하였다. 그 결 과 평가표 
는 그림 19 에서 보는 바와 같이 각 공 정 에서 정상적 
으로 동 작 함 을 알 수 있었으며, 불 량 품 의 식별 공정 
도 정상적으로 수 행 됨을 알 수 있었다. 


불 량 품 감지 


파 워 트 레인 
| 젠 서 2 | 2 | 젠 서 3 00 | 요 | 젠 서 4 | 4 


ㅣ 정상 공정 확인 ㅣ 정상 공정 확인 정상 공정 확인 


센 서 3 을 통과 후 일정 
시 간 내에 다 음 공 정 으 
로 넘 어 가 게 되면 정 
상 제 품 으로 표 시 한다. 
비 정 상 공 정 확 인 비 정 상 공 정 확인 비 정 상 공 정 확 인 불량품 감지 


내 장 조 립 공정 123 에 | 외 장 조 립 공정 108 에 | 파 워 트 레 인 공 정 1028| 현 완제품 승용차 28 
서 각 <65 를 뽑아 완 서광 \67 를 뽑아 완 | 에 서 각 (6 를 뽑 아 | 에 불 량 품 으로 표시 
제품 18 에 넣는다. | 제 품 18 에 넣는다. | 완 제품 08 에 넣 는 다 .| 한 다. 


정상 공정 확인 


내 장 조 립 공 정 18 에 | 외 장 조 립 공정 108 에 | 파 워 트 레 인 공 정 18 
서 각 <6 를 뽑아 완 | 서 각 <6 를 뽑아 완 | 에 서 각 (6 를 뽑아 
제품 1908 에 넣는다. | 제 품 108 에 넣는다. | 완 제품 12 에 넣는다. 


그림 19. 결과 평가표 


436 멀 티 미 디 어 학회 논문지 제 2 권 제 4 초 (1999. 12) 


5. 결 론 


본 연 구 에서는 클 라 이 언 트 / 서 버 형 태 로 ]2428 네이 
티브 메 서 드 를 이 용 하 여 컨베이어 시 스 템 을 원 격 으 
로 제 어 하 고 모 니 터 링 하 는 방 법 을 제 시 하 고 구 현 하 
였다. 이러한 시 스 템 의 구 성 은 근 거 리 통 신 망 으로 원 
격 지에 연결된 컨베이어 시 스 템 을 상 황 실 에 위치한 
클라이언트 시 스 템 에 서 웹 애 플 릿 을 사용자 인 터 페 
이 스 로 사 용 하여 원격 제어 및 모 니 터 링 하는 형 태 를 
가진다. 또 , 서버 시 스 템 에 서는 컨베이어 시 스 템 을 
통 과 하 는 생산품 내 역 에 대한 데 이 터 베 이 스 를 저장, 
유지, 관 리 한다. 본 연 구 에서 사 용 된 시 스 템 은 승용 
차 조 립 라 인 을 모 델 링 한 시 스 템 으로 구 성 되 어 있다. 
현재 원 격 제 어 및 모니터링 대 상 은 승용차 조 립 라 인 
의 컨베이어 시 스 템 을 1 차 목 표 로 하여 구 현 하 였다. 
장 기 적 으 로는 승용차 조 립 라 인의 모든 제 어 기 들 
연 동 될 수 있도록 한다. 

이러한 자동화 기 술 이 성 공 적 으로 이 루 어 지 므로 
써 초 고 속 정 보 통 신 망 에서 분산 멀티미디어 사용 기 
술 의 확 산 은 더욱 더 활발해 질 것이며, 원격 제어 
및 모 니 터 렁 뿐만 아니라 물류 및 통합 공 정 시 스 템 등 
다양한 분 야 에 활용할 수 있는 기 술 의 개 발 이 가능해 
진다. 원격지 공 정 과 상황실 시 스 템 간의 편리한 대화 
를 위해서는 텍스트, 그래픽, 이미지, 사운드, 비디오 
등 멀티 미 디 어 에 의한 대 화 가 가 능 해 야 하는데, 이 
시 스 템 의 개 발 로 말미암아 다양한 미 디 어 에 의한 인 
터 페이스 개 발 의 가 속 화 를 기대할 수 있게 된다. 하 
이 퍼 미 디 어 에 바 탕 을 둔 사용자 인 터 페 이 스 에 관한 
연 구 는 객체 지향 기술, 시 각 프 로 그 래 밍 , 멀티미디어 
기술 등 여러 분 야 에 파 급 되어 편리한 사용자 환경 
구 축 을 통해 전 문 가 가 아 넌 초 심 자 들 도 쉽게 조 작 할 
수 있을 것이다. 공정 제어 분 야 에서는 공장 운 영 에 
상당한 비용 절 감 을 기대해 볼 수 있고, 생산성 향상 
을 뀌 할 수 있을 것으로 기 대 가 되므로 초 고 속 정 보통 
신망 하에서 원격 영 상 감시 및 제어 시 스 템 의 시장성 
은 대단하다고 볼 수 있고, 전체 산업 발 전 에 끼치는 
영 향 은 크다고 할 것이다. 

초 고 속 정 보 통 신 망 에서 분산 멀티미디어 기 술 을 
기 반 으로 한 이 자동화 기 술 은 원격 영상 감시, 제어 
뿐만 아니라 물류 및 통합 공 정 시 스 템 등 다양한 분야 


에 활용할 수 있는 기술 개 발 이 가 능 하 다 향후 실시 
간 성 을 보 장 하는 분산 데이터 베이스 시 스 템 과 연계 
하여 통합 물류 및 공정 제어 시 스 템 에의 활 용 을 도 
모 하 고 자 한다. 또한 실시간 시 스 템 으 로 전송 프로토 
콜 을 강 화 하여 공 장 자동화, 물류 자동화 등에 적 용 할 
수 있는 시 스 템 으로 개 선 되 어 갈 것으로 기 대 되 며 , 
국내 산 학 연 간 협동 연 구 를 통하여 생 산 공 정 에 관한 
기 술 적 인 협 력 을 도 모 하여 실용 방 안 의 모 색 이 절실 
히 요 구 된다. 
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